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РЕФЕРАТ 
 
Выпускная квалификационная работа  на тему «Система ориентации и 
стабилизации окололунного навигационно-связного спутника» содержит  
67 страниц текстового документа, 15 использованных источников,  
15 иллюстраций и 15 таблиц. 
ОРИЕНТАЦИЯ, КОРРЕКЦИЯ, ТЕНЕВЫЕ ЗОНЫ, РАДИАЦИЯ, 
ДВИГАТЕЛЬ-МАХОВИК, ГИРОСТАБИЛИЗАТОР, НАСЫЩЕНИЕ, 
РАЗГРУЗКА,  ЭНЕРГОПОТРЕБЛЕНИЕ, МАССА, СТАБИЛИЗАЦИЯ. 
Объектом исследования является система ориентации и стабилизации 
окололунного навигационно-связного спутника. 
Цель работы – поиск технических решений для создания системы 
ориентации и стабилизации окололунного навигационно-связного спутника. 
В результате проделанной работы сформированы требования к лунному 
навигационно-связному спутнику, определены параметры орбиты, 
действующие на КА факторы космического пространства. Произведена оценка 
моментов, действующих на КА. Исходя из требований точности и описанных 
режимов работы КА, сделан выбор приборного состава СОС, описан принцип 
работы и основные технические характеристики приборов. Выбраны 
исполнительные органы для предпочтительных схем ориентации спутника, 
определены места их установки, требования к резервированию и произведен 
сравнительный анализ выбранных типов исполнительных органов. 
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ВВЕДЕНИЕ 
 
Исследование Луны до полетов к ней космических аппаратов (КА) велось 
с помощью различных наземных оптических устройств. На этом этапе стало 
возможным изучение видимой части поверхности Луны, а также особенности 
ее движения. С развитием техники и созданием космических аппаратов 
появилась возможность непосредственного изучения Луны. 
В СССР были созданы межпланетные станции (автоматические 
искусственные спутники) для изучения Луны. Эти спутники, обращаясь по 
орбитам с различными наклонениями к лунному экватору, позволили получить 
информацию о движении искусственных спутников Луны (ИСЛ), об 
особенностях строения, гравитационном поле и о наличии незначительного 
магнитного поля Луны. 
До настоящего времени так же решены следующие задачи в изучении 
Луны: произведено исследование грунта, анализ которого  выявил уникальный 
состав почвы и присутствие полезных ископаемых. В составе лунного грунта 
были обнаружены залежи титана, калия, железа, серы, натрия, алюминия, 
магния. Так же было найдено такое редкое для Земли вещество как гелий-3, 
который активно используется и имеет высокую стоимость; определение 
внутреннего строения. 
Дальнейшие стадии исследования Луны предусматривают промышленное 
освоение с организацией перемещения по лунной поверхности и окололунном 
пространстве мобильных транспортных средств. Ввиду этого необходимо 
решить задачу обеспечения глобальной оперативной связью и навигацией, как 
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мобильных транспортных средств, так и стационарных станций на поверхности 
Луны, что подразумевает создание орбитальной группировки (ОГ)ИСЛ.  
Успех поставленной задачи, решаемой с помощью ОГ ИСЛ, в 
значительной степени зависит от технических и эксплуатационных 
характеристик систем ориентации и стабилизации (СОС). Вследствие чего 
возникает потребность в простых, надежных, точных, легких, работающих в 
течении длительного времени с минимальными затратами энергии СОС. 
Целью данной работы является: поиск технических решений для создания 
системы ориентации и стабилизации окололунного навигационно-связного 
спутника. 
Для достижения поставленной цели необходимо решить следующие 
задачи: 
– формирование требований к СОС лунного навигационно-связного 
спутника; 
– оценка действующих на КА внешних возмущающих факторов; 
– описание режимов работы КА и выбор приборного состава СОС; 
– выбор исполнительных органов и сравнение между собой 
гироскопических исполнительных органов с двигателями маховиками; 
– выбор предпочтительного варианта схемы ориентации ИСЛ. 
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ЗАКЛЮЧЕНИЕ 
 
В ходе проделанной работы были сформированы требования к СОС 
лунного навигационно-связного спутника,  в результате чего определены 
параметры орбиты, действующие на КА факторы космического пространства, 
сделаны выводы о невозможности применения инфракрасных датчиков и 
магнитно-гравитационной системы ориентации. 
Произведена оценка внешних возмущающих факторов, в результате 
которой было установлено, что основным воздействием на аппарат является 
момент сил солнечного давления. Как показали расчеты и исследования 
эволюции орбит, определяющим воздействием на КА со стороны 
гравитационного поля, является притяжение Земли. 
Исходя из требований точности и описанных режимов работы КА, сделан 
выбор приборного состава СОС, описан принцип работы и основные 
технические характеристики приборов. 
Произведен выбор исполнительных органов для предпочтительных схем 
ориентации спутника, определены места их установки, требования к 
резервированию и произведен сравнительный анализ выбранных типов 
исполнительных органов. 
  Исходя из бюджетов масс и энергопотребления, сделан 
предварительный выбор в пользу солнечной схемы ориентации окололунного  
навигационно-связного спутника.   
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СПИСОК СОКРАЩЕНИЙ 
 
АЦП   аналого-цифровой преобразователь 
БО    блок оптический  
БУП   блок управления приводом  
БУСО  блок управления системой ориентации 
БЭ   блок электронный 
ГКЛ   галактические космические лучи 
ГС   гиростабилизатор 
ДНС   датчик направления на Солнце 
ДУС   датчик угловых скоростей 
ИК   измерительный канал 
ИСЛ   искусственный спутник Луны 
ИУП  измеритель углового положения 
КА   космический аппарат 
ОГ   орбитальная группировка 
ОСО   орбитальная схема ориентации 
ПЗВ   прибор звездный 
ПОС  прибор ориентации на Солнце 
ПТУЗ   полутеневой участок от Земли 
РАСО  режим автономной солнечной ориентации 
РН   ракета-носитель 
РНОС  режим начальной ориентации на Солнце 
РПК   режим проведения коррекции орбиты 
РСУ   реактивная система управления 
РТС   режим трѐхосной стабилизации 
РУ   режим успокоения 
СБ  солнечная батарея 
СКЛ   солнечные космические лучи 
СОС   система ориентации и стабилизации 
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ССО   солнечная схема ориентации 
СТР  система терморегулирования 
ТУЗ   теневой участок от Земли 
ТУЛ   теневой участок от Луны 
УДМ  управляющий двигатель-маховик 
УПБС  устройство поворота батареи солнечной 
ФПУ  фотоприемное устройство 
ЭМИО  электромеханический исполнительный орган 
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